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Abstract Focusing on the features of nasopharynx and peripheral tissues, this paper mainly states an algorithm of
collision detection based on bounding box hierarchies. It is an effective method to solve the intrinsic time complexity of
collision detection problem, which refers to take advantage of bounding box with larger volume and simple geometric
features to approximately describe the complicated geometric object and approach the geometric model of object through
constructing the tree hierarchy structure. During the ergodic process of hierarchy bounding volumes, the rapid intersec-
tion detection among bounding boxes could exclude the elementary geometric element pairs at early time that are obvi-
ously impossible to intersect, so as to elevate the speed of collision detection.
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经过上面四个主要步骤，Q E M 算法的运行结果分别见
图1、图2。
2.2 OBB树的建立 OBB树[4]是一颗二叉树，其每一个节点
都包含若干三角面片，且每个节点都有O B B 包围盒。O B B
包围盒能很好紧逼几何体，从而提高了相交检测的准确度。
图1 网格简化前的图像






aligned bounding box）和OBB(oriented bounding box)，
包围球（bounding sphere）等，各有优缺点。这里采用的
是O B B 包围盒。
方向包围盒（OBB）的基本参数包括：原点ori（ori X，
ori Y，ori Z）、方向dir（dir X，dir Y，dir Z）和大小size





协方差矩阵C 的特征向量，从而确定OB B 包围盒局部坐标
的三个轴向；最后，将三个轴向上的最大投影距离定位OBB
包围盒的尺寸大小。
                                       （5）








2.2.2 OBB 树的建立 OBB 树的建立过程就是对所有基本















一点。对于本实验所采用的包围盒O B B ，采用包围盒最长
的边的方向作为分裂轴；将包围盒中所有基本几何元素的
中心在分裂轴上的投影的平均值作为分裂点。这样就可以
确定分裂平面，进而较好地划分建立O B B 树。
2.3 OBB树遍历与相交计算
2.3.1 OBB树的遍历 在预碰撞过程中，给两个物体建立了








































图 3 OBB 树建立过程示意图
（c） A和 B的 OBB二叉树的相交检测
图4 包围盒对间的相交检测








































































通过研究网格简化、OBB 包围盒、OB B 树和空间三角
形相交计算，设计了适合于鼻咽癌虚拟手术计划系统的碰
撞检测。该算法检测准确无误，为整个虚拟（下转第35页）
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